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ABSTRAK
Kartika Dewayani, 2016. PENERAPAN LOGIKA FUZZY MENGGUNA-
KAN SISTEM INFERENSI METODE TSUKAMOTO PADA PENGATURAN
LAMPU LALU LINTAS DI PEREMPATAN MANDAN KABUPATEN SUKO-
HARJO. Fakultas Matematika dan Ilmu Pengetahuan Alam, Universitas Sebelas
Maret.
Kemacetan lalu lintas adalah salah satu permasalahan yang belum tersele-
saikan di Indonesia. Pengaturan lalu lintas di Indonesia masih menggunakan sis-
tem otomatis. Sistem ini tidak dapat bertahan dengan baik pada kondisi overload
atau pada kondisi sebaliknya. Fuzzy logic trac light control (FLTLC) adalah
sistem pengaturan lalu lintas yang baru.
Tujuan penelitian ini adalah mengkaji langkah-langkah penggunaan FLTLC
dengan sistem inferensi fuzzy Tsukamoto pada perempatan Mandan Kabupaten
Sukoharjo. Disini ditunjukkan waktu tunggu menggunakan FLTLC dan waktu
tunggu menggunakan sistem pengaturan lalu lintas otomatis. Pada sistem ini, in-
put crisp diubah menjadi input fuzzy kemudian dievaluasi dengan aturan-aturan
fuzzy yang akhirnya dihasilkan output berdasarkan    predikat. Selanjutnya
dilakukan defuzzikasi dengan metode rata-rata terbobot untuk mendapatkan
solusi crisp sebagai dasar penentuan durasi lampu hijau pada lampu lalu lintas.
Kemudian akan ditunjukkan waktu tunggu menggunakan FLTLC dan waktu
tunggu menggunakan sistem pengaturan lalu lintas otomatis. Hasil penelitian ini
diharapkan bermanfaat dapat dipertimbangkan sebagai solusi sistem kontrol lalu
lintas yang baru.
FLTLC menggunakan dua input, yaitu banyaknya kendaraan jalur yang di-
atur dan banyaknya kendaraan jalur selanjutnya. Outputnya adalah durasi lampu
hijau jalur yang diatur. Berdasarkan pembahasan dapat diketahui bahwa waktu
tunggu menggunakan FLTLC lebih sedikit daripada sistem pengaturan lalu lin-
tas otomatis.
Kata Kunci : lalu lintas, fuzzy logic, sistem inferensi fuzzy Tsukamoto, FLTLC
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ABSTRACT
Kartika Dewayani, 2016. APPLICATION FUZZY LOGIC USING INFE-
RENCE SYSTEM TSUKAMOTO METHOD FOR TRAFFIC LIGHT CON-
TROL AT INTERSECTIONS MANDANDISTRICT SUKOHARJO. Faculty of
Mathematics and Natural Sciences, Sebelas Maret University.
Trac jam is one of the unresolved problems in Indonesia. The trac light
control in Indonesia is still using automatic systems. This system can not be
applied in the overload condition or conversely. One of the solutions is to develop
a trac control system. Fuzzy logic trac light control (FLTLC) is a new trac
light control system.
The purpose of this research is to study the steps of using FLTLC by Tsu-
kamoto fuzzy inference systems at Mandan District Sukoharjo intersection. Here
we show that the waiting times of FLTLC and the waiting times of automatic
trac light control system. In this system, a crisp input is converted into a fuzzy
input and then be evaluated by the rules of fuzzy so that we have an output based
   predicate. Furthermore, we do a defuzzication using the weighted average
method to obtain a solution crisp as a basis for determining the duration of the
green light at the trac lights. In this research we have obtained the waiting
times of FLTLC and the waiting times of automatic trac light control system.
The result of this research can be considered as a new solution for trac light
control system.
This FLTLC uses two inputs, which are the number of vehicle on the lane
set and the number of vehicles on the next lane. The output is a duration of
green light that has been ruled. Based on the result, we know that the waiting
times of FLTLC is less than automatic trac light control system.
Keywords : trac, fuzzy logic, Tsukamoto fuzzy inference systems, FLTLC
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